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 世界座標系を xyz，機体座標系を xbybzbとしたときの x-y
平面における幾何拘束を図 1 に示す．機体座標系は，クア
ッドコプターの正面方向を xb，高さ方向を zb とした右手
系と定め，機体に対し飛行コマンドを送信する際の座標系
とする．赤点 p1，p2 はポインタのマーカー，青点 q1，q2
はクアッドコプターに取り付けたマーカーの初期位置で




p'1，p'2を p1，p2の 3 次元座標から計算する．次に，Lqの
中点 qmを始点，Lpの中点 pmを終点とするベクトル T = 
[Tx，Ty，Tz]T，並びに目標地との方位の差 θを求める．qm
の 3 次元座標にベクトル Tを足すことで，線分 q1q2を線
分 q'1q'2の位置まで平行移動させる．さらに，zb軸周りに












Parrot 社の AR.Drone 2.0 には，xb，yb，zb方向への並進と
zb 軸周りの回転を仕様に基づくデータへ変換するという
制約がある．飛行コマンドは物理量に比例したデータでは 
図 1 幾何拘束 
図 2 提案方法の概要 
ないため，1 回の飛行コマンドで目的地に到達するとは限







証した．本実験では一例として，Lp = Lq = 0.50 m，L =  
2.00 m の長方形を幾何拘束とした．距離||T||の許容誤差は
⊿ = 0.10 m，角度|θ|の許容誤差は δ = 3.0 deg に設定した．
ホバリングしている機体に対し，ポインタを提示したとこ
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